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ジェスチャーによって作動するUDプロトタイプ設計・制作について	 
-ナチュラルユーザーインタフェースを活用した UD の提案−	 
	 
ABOUT UD PROTOTYPE DESIGN AND WORK THAT OPERATES BY GESTURE 








   User interface always exists between human being and products. That changes relationship of human 
being and products a lot. People have developed it in order to obtain convenience and a new stimulus. The 
present age, Natural-User-Interface (NUI) appears by improvement in information-handling ability and 
sensor technology, and attracts attention from people.  The features of NUI are fairness, pliability, and 
intuitiveness. And these can utilize for UD development.  
   This research aims at suggesting creation of use value new as UD that utilizes gesture operation of 
NUI, and shows that possibility through work of a prototype.   


























図 1	 NUI の実例	 
	 



































a)	 Kinect センサ	 
	 現在、NUI を実現する機器のひとつとして Microsoft























図 3	 映像と深度情報の取得	 
 
b)	 Arduino	 














無線ユニット端末の製品名称が XBee である。	 






























































































〈右折する〉右に 90°旋回し、1m 程度前進し、停止 







	 手のトラッキング、ジェスチャーの認識は Kinect に
搭載されている距離センサとカメラで行う。プログラム
構築の環境は Processing を利用する。 





























図 7	 ジェスチャー認識の様子	 
	 




	 PC に Kinect センサと Arduino を接続する。Arduino




ータを PC 上で処理し、Arduino へシリアル通信で送信す
Hosei University Repository
る。	 
Arduino では PC から受信したデータに LED の点灯・消灯
を対応させる。以上により手を上下に振ることで LED の
赤が点灯、左右に振ることで LED 青が点灯、前後に振る




















	 ・Processing 言語にてマウス操作、キー操作を 0〜4
の数値に割当て、XBee を介して Arduino に送信する。 




・	 キーボードの Z キー押下で左旋回、X キー押下で
右旋回、キーを離すと停止する。 
 




























図 9	 第四次試作機回路図	 
	 
	 
図 10	 第四次試作機	 
	 


















































































図 11	 完成外観３面レンダリング	 
	 























































	 	 	 	 	 	 	 ST マイクロエレクトロニクス製	 L6203	 
	 	 	 	 	 最小	 /	 最大電源電圧：48V	 /	 12V	 
	 	 	 	 	 最大ピーク電流：5A	 
	 	 	 	 	 最大実効電流：4A	 
〈電解コンデンサ〉	 
	 	 	 	 	 50V 耐圧 0.22μF	 
	 	 	 	 	 50V 耐圧 0.15μF	 
	 	 	 	 	 50V 耐圧 10μF	 
〈電源〉9V 乾電池 5 個	 
	 	 	 	 	 左右モーター用：２個ずつ計 4 個	 






















	 	 ・5mm 厚アクリル	 
〈モーター〉	 
	 	 ・タミヤギヤードモーター380K75	 
	 	 	 	 	 無負荷時回転数：242rpm	 
	 	 	 無負荷時消費電流：0.67A	 
	 	 	 最大効率時トルク：5.0kgcm	 
	 	 	 最大効率時消費電流：4.05A	 
	 	 	 最大効率時回転数：202rpm	 
〈ホイール〉	 
	 	 ・φ65mm アルミプーリー	 
〈シャフト〉	 
	 	 ・φ6mm ステンレスパイプ	 
〈ラダーチェーン〉	 
	 	 ・協育歯車工業 SSSW48 ラダーチェーン	 
〈スプロケット〉	 


















































































図 17	 完成シャーシ外観	 

























































図 21	 制作風景	 
 
4.	 作品概要	 



























図 21	 作品外観	 
	 













図 22	 走行性能検証風景	 
	 
《最高出力時》	 
	 0-1m	 	 0.92 秒	 
	 0-2m	 	 1.53 秒	 
	 0-5m	 	 3.55 秒	 
	 最大直進速度	 	 7.2km/h	 
	 最大旋回速度	 	 1.5s/回転	 
	 
《PWM 制御時最低速度》	 
	 0-1m	 	 2.8 秒	 
	 0-2m	 	 5.8 秒	 
	 0-5m	 	 14.9 秒	 
	 最大直進速度	 	 1.18km/h	 
	 最大旋回速度	 	 11s/回転	 
	 










図 23	 最小回転半径	 
	 










図 24	 制御可能範囲イメージ	 






図 25	 作品の使用イメージ	 
 










	 本研究で着目した NUI はまだ発展途上であり、今後の
情報技術の発達によってさらに高度化するだろう。今回
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